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ABSTRAK 
Mike Brady telah membuat hak patent untuk motor perendev. Dalam 
patennya, dia menyatakan bahwa motor tersebut tidak menggunakan tenaga listrik 
untuk membuatnya bisa berputar, motor tersebut hanya menggunakan gaya tolak 
antar magnet yang terpasang pada stator dan rotornya. Patent tersebut telah 
menarik perhatian banyak peneliti untuk ikut mengembangkannya, diantaranya 
adalah Ignatius Bagus Subiantoro dan Derito Nanda. Mereka telah 
mengembangkan berbagai model motor berdasarkan patent dari perendev motor 
secara eksperimen. Namun semua model motor yang mereka kembangkan 
tersebut tidak berhasil menghasilkan putaran yang kontinyu. Oleh sebab itu 
peneliti tertarik untuk menganalisis lebih lanjut secara numerik dengan metode 
finite element, sehingga dapat diketahui fenomena gaya apa saja yang bekerja 
pada motor tersebut yang menyebabkan tidak bisa menghasilkan perputaran 
secara kontinyu. Penelitian ini juga bertujuan untuk menganalisis apakah magnet 
permanen benar-benar bisa digunakan untuk menggerakkan motor tanpa ada 
suplai dari arus listrik. Pada penelitian ini telah dilakukan berbagai simulasi untuk 
mendapatkan desain yang bisa menghasilkan torsi yang maksimal. Setelah 
dilakukan simulasi, telah didapatkan desain yang bisa menghasilkan torsi sebesar 
1,33 N*m. Berdasarkan analisa yang telah dilakukan, torsi tersebut tidak mampu 
untuk menghasilkan putaran secara kontinyu pada motor. Kemudian dilakukan 
juga simulasi kepada desain motor listrik, dengan mengganti kumparan pada 
stator dengan magnet permanen. Berdasarkan hasil simulasi dan analisa yang telah 
dilakukan, torsi yang dihasilkan pada motor tersebut juga sangat kecil, yaitu 
0,0028 Nm untuk SMPM motor yang dikembangkan Baudart, 0,00217 Nm untuk 
SPM motor yang dikembangkan Melfi dan 0,096 Nm untuk motor jenis 
bearingless brushless multiple pole motor. Torsi yang kecil tersebut tidak bisa 
menghasilkan putaran pada motor. Berdasarkan hal tersebut, maka didapatkan 
sebuah kesimpulan bahwa magnet permanen tidak bisa digunakan untuk 
menggerakkan motor jika tidak mendapatkan suplai sumber tenaga dari arus 
listrik, baik diterapkan pada desain motor seperti pada konsep motor perendev 
maupun pada desain motor listrik yang telah banyak digunakan dan 
dikembangkan. 
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ABSTRACT 
     Indonesia as a tropical country has the potential of solar insolation average of 
4.8 kWh/m2 per day. Utilization of solar energy in Indonesia needs to be 
developed. PLTS installed capacity throughout the island in Indonesia continues 
to increase from 2005 of 1.23 MWp, until the year 2009 of 13.50 MWp. However, 
the constraints on the application of solar PV production is still imported from 
other countries and the efficiency of the solar panels that are low lead price per 
Wattpeak (Wp) is still very high. One of the efforts to improve the efficiency of 
solar panels is to add solar tracker system. Function solar tracker type of dual-axis 
is to control angular position yaw and pitch angle of the PV with solar azimuth 
and elevation position. Set point control system is the azimuth and elevation angle 
of the sun. Controller inputs are the error & delta error azimuth and error & delta 
error elevation. While the output of the motor angular velocity is represented by a 
PWM signal to change the position of the yaw angle and pitch angle of the solar 
panels. Coefficient of variation of the FOU (footprint of uncertainty) ± 0.1; ± 0.2; 
and ± 0.3 produce different performance for the test set point pitch and yaw. 
Stable performance in the area of fuzzy controller setpoint can be achieved with 
the FOU ± 0.3, test pitch set point of 30o, 45o, 75o, 90o resulted in rise time, 
maximum overshoot, settling time, and steady state error: 6 seconds, 20 %, 9 
seconds, 0.32%; 9 seconds, 11.11%, 11 seconds, 1.60%; 11 seconds, 8%, 14 
seconds, 0.17%; and 14 seconds, 6.67%, 17 seconds, 0.68%. While the test point 
set yaw 60o, 120o, 240o, 300o resulted in rise time, maximum overshoot, settling 
time, and steady state error:7 seconds, 17.33%, 18 seconds, 0.10%; 10 seconds, 
4.75%, 14 seconds, 1.17%; 30 seconds, 1.58%, 32 seconds, 0.33%; and 41 
seconds, 1.26%, 44 seconds, 0.04%. From the data recorded during the day can be 
calculated that the increase occurred in the voltage and current tracking PV which 
is about 69.16% of the PV fixed, and amounted to 46.83% of the PV fixed. 
